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基于 ARM的汽车 ACCS硬件回路仿真平台设计 
于海昕，曾文华 
(厦门大学软件学院智能信息技术福建省重点实验室，厦门 361005) 
摘  要：汽车自适应巡航控制系统(ACCS)是一个完全的分布式嵌入式控制系统。该文采用硬件回路仿真的方法，设计了一个基于 ARM的
汽车 ACCS仿真平台，介绍了平台的硬件结构和软件设计。 
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Design of HIL Emulation in ACCS of Car Based on ARM 
YU Haixin, ZENG Wenhua 
(Fujian Provincial Key Lab of Intelligent Information Technology, Software School, Xiamen University, Xiamen 361005) 
【Abstract】Adaptive cruise-control system of car is a completely distribute embedded control system. Using HIL control system means, the paper
designs an emulation in ACCS of car based on ARM, and introduces the design of the hardware structure and software structure. 
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2 汽车 ACCS系统 HIL平台的硬件设计 
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接线构成。硬件逻辑结构如图 2所示。 













































     图 2 ACCS的硬件逻辑 
每个节点通过各自的接口与 CAN总线相连。相对各个节
点的输出模块是数字量输出到并口，而相对各个节点的输入


















基于硬件回路仿真平台的汽车 ACCS 是通过 4 个并口
(LPT)和一个数模转换控制器(DAC)使各个节点间的信息与
PC端进行交互。 









































































































(1)LPT1 中主要有节气门的 10 位数字量输入、CCS 
Running输入、CCS Error输入、CCS Warning 输入、Cruise 
Enable输出、Speed +5和-5输出、Cruise Disable输出。其中
Cruise Enable信号是 PC仿真使用的使能控制，Cruise Disable
是用来禁止 ACCS，Speed +5和-5输出用来调节速度，每次







(4)LPT4 主要预设设置和模拟接口管脚，它与 A/D 转换
器芯片相连。有 RST、CLK、SDI、LDA、LDB、CS1、CS2、
CS3、CS4、CS5。其中 RST 用作复位，SDI 和 CLK 使能位
触发移位寄存器，同时 LDA或 LDB执行相应 D/A转换，当
芯片的 CS置为低电平时 LDA和 LDB激活。本系统共使用 9
路传感器信号(模拟量)，来全面反映车辆模型的运行状态，
分别是左后轮车速(Rear Left Wheel Speed)、右后轮车速(Rear 
Right Wheel Speed)、右前轮车速(Front Right Wheel Speed)、
左前轮车速(Front Left Wheel Speed)、驾驶员节气门开度设置
(Driver Throttle Setting)、驾驶员刹车设置 (Driver Brake 
Setting)、ACC前车相对速度(ACC Target Distance)、线性车
体速(Linear Vehicle Speed)、汽车设置(Driver Setting)。如表 3
所示。 
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